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D^ sux: 高 重地 图 到 底 长 什么 样 ? 
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挑战 ۰ 测绘 政策 调整 


政 末 去 规 推 进 的 框 染 
— 地 图 偏转 的 影响 
— 仿 转 插件 的 影响 
— RAKK 
— 数据 回 传 : 全 民 测 绘 ? 








» 挑战 ۰ 测绘 政策 调整 
关于 加 强 自动 驾驶 地 图 测试 和 应 用 管理 的 通知 


一 、 自 动 驾 驶 地 图 属于 导航 电子 地 图 的 新 型 种 类 和 重要 组 成 
部 分 , 其 数据 采集 、 编 辑 加 工 和 和 生产 制作 必须 由 具有 导航 电子 地 
图 制作 测绘 资质 的 单位 承担 。 导航 电子 地 图 制作 单位 在 与 汽车 企 
业 合 作 开 展 自动 芍 驶 地 图 的 研发 测试 时 , 必须 由 导航 电子 地 图 制 
作 单位 单独 从 事 所 涉及 的 测绘 活动 。 

二 、 当 前 ， 各 单位 、 企 业 用 于 自动 驾驶 技术 试验 、 道 路 测试 
的 地 图 数据 包括 在 传统 导航 电子 地 图 基础 上 增添 内 容 、 要 素 或 
精度 提升 的 ) ， 应 当 按照 涉 密 测 绘 成 果 进 行 管理 ， 并 采取 有 效 措 
施 确保 数据 安全 。 未 经 省 级 以 上 测绘 地 理 信 息 行政 主管 部 门 批 
准 , 不 得 向 外 国 的 组 织 和 个 人 以 及 在 我 国 注册 的 外 商 独资 和 中 外 
合资 、 合 作 企业 提供 、 共 享 地 图 数据 ， 不 得 在 相关 技术 试验 或 这 
路 测试 中 允许 超出 范围 的 人 员 接 触 地 图 数据 。 
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-车 辆 设施 : GNSS+ 医 分 服务 +I1MU+ 激 光 镭 达 + 毫 米 波 雷 达 + 单 目 / 双 目 摄像 头 

-数据 : 车 辆 高 精度 轨迹 + 激光 点 云 + 毫米 波 雷 达 操 云 + 摄像 头 特征 点 后 云 + 名 类 矢量 目标 
۰ 对 目 动 驾驶 开 上 友 的 必要 性 


-安全 性 要 求 ， 必 须 经 过 大 量 模 拟 测试 ， 例 如 菏 车 厂 测试 车 辆 每 天 采集 数据 可 达到 1T， 基 于 采集 到 的 数 
据 有 反复 对 软 硬 件 系统 调 优 
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-验证 车 采集 的 数据 
-自动 驾驶 地 图 数据 
-从 单车 使 用 到 联机 使 用 
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